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ABSTRACT 
 
Visual servoing technology supports the development of world science and technology, especially 
in robotics science and industry. The purpose of this research is to design an object tracking system on 
the arm of robot RV-M1. The system uses visual servoing technology so it can find objects and get to the 
position of the objects (in this case the circles and squares) in some sort of light intensity and tolerance, 
which is expected to be useful in object detection system or other applications. The method used is to find 
the centroid (the center of mass) of an object and compared to the center of the frame (vision sensor). The 
ability to perform tracking system is between 23.5 to 52.5 lux with a limit of accuracy (tolerance) varies 
from 5mm to 1 mm. Bad lighting conditions which is too dark or too bright causes errors in object 
capturing so that the system can not do the tracking. The manipulator precision to the object is 
considered precised adjusted to the tolerance limits given. In other words, the smaller the tolerance given 
or even no tolerance given which is the ideal condition, the higher the accuracy level of manipulator will 
be, in spite of the lower speed of manipulator in response to the object. 
 




Teknologi visual servoing merupakan salah satu faktor yang menunjang perkembangan dunia 
pengetahuan dan teknologi, terutama pada bidang ilmu pengetahuan robotika dan perindustrian. Tujuan 
dari penelitian ini adalah merancang sebuah sistem Object Tracking pada arm robot RV-M1. Sistem ini 
menggunakan teknologi visual servoing sehingga dapat menemukan objek dan menuju ke posisi objek 
(dalam hal ini adalah lingkaran dan kotak) dalam beberapa jenis intensitas cahaya dan toleransi, yang 
diharapkan dapat berguna dalam sistem pendeteksian objek ataupun aplikasi lainnya. Metode yang 
digunakan adalah dengan menemukan centroid (titik pusat massa) objek dan dibandingkan dengan titik 
pusat frame (sensor vision). Kemampuan sistem dalam melakukan tracking adalah antara 23,5 lux 
sampai 52,5 lux dengan batas ketelitian (toleransi) bervariasi dari 5mm sampai 1 mm. Kondisi 
pencahayaan yang kurang dan terlalu terang menyebabkan kesalahan dalam penangkapan objek 
sehingga sistem tidak dapat melakukan tracking. Ketepatan manipulator terhadap objek dapat dikatakan 
presisi disesuaikan dengan batas toleransi yang diberikan. Dengan kata lain semakin kecil toleransi yang 
diberikan atau kondisi ideal di mana tidak ada toleransi yang diberikan akan meningkatkan tingkat 
ketepatan manipulator tetapi menurunkan kecepatan manipulator dalam merespon objek. 
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